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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

© Antriebsanordnung fur elektrisch verstellbare Komponenten eines Kraftfahrzeuges 

© Die Erfindung bezieht sich auf eine Antriebsanordnung 
fur elektrisch verstellbare Komponenten von Kraftfahr- 
zeugen mit mindestens zwei Elektromotoren und einer 
den Motoren zugeordneten Einrichtung zur Bestimmung 
der Motordrehzahl, die Mittel zur Erfassung am jeweiligen 
Motor auftretender, drehzahiabhangiger Strom- und/pder 
Spannungsschwankungen und zur Ermittlung der Dreh- 
zahl aus den erfafiten Signalen aufweist. Erfindungsge- 
mafc ist zur Ermittlung der Drehzahl mindestens zweier 
Motoren (Ml, M2; M3, M4) ein einzelnes Halbleiterbauele- 
ment (5a, 5b) vorgesehen, das wahlweise einem der Mo- 
toren (M1, M2; M3, M4) zuschaltbar ist. 
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Beschreibung 



[0001] Die Erfindung betrifft eine Antriebsanordnung fur 
elektrisch verstellbare Komponenten eines Kraftfahrzeugs 
nach dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 bzw. des Pa- 
tentanspruchs 13. 

[0002] Eine derartige Antriebsanordnung umfasst minde- 
stens zwei Elektromotoren zum Antrieb der elektrisch ver- 
stellbaren Komponenten, wie z B, einer elektrisch versteil- 
baren Fensterscheibe oder eines elektrisch einstellbaren 
Kraftfahrzeugsitzes, sowie einen den einzelnen Motoren zu- 
geordnete Einrichtung zur Bestimmung der Motordrehzahl, 
die Mittel zur Erfassung ain jeweiligen Motor auftretender, 
drehzahlabhangiger Strom- und/oder Spannungsschwan- 
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Verstellmotoren gleichzeitig betreiben. 
[0009] Hierdurch ist es moglich, zur Bestimmung der 
Drehzahl unterschiedlicher Motoren, die aus den vorstehend 
genannten Grunden ohnehin nicht gleichzeitig betreibbar 
sind, ein einzelnes Halbleiterbauelement zu verwenden, 
dass dem jeweils im Betrieb befindlichen Motor zur Bestim- 
mung der Drehzahl zugeschaltet wird. Dieses Halbleiterbau- 
element muB nur einen Zahler zur Bestimmung der Anzahl 
charakteristischer Strom-/Spannungsschwankungen und da- 
mit der Drehzahl aufweisen und lasst sich daher entspre- 
chend kostengttnsu'g herstellen. 

[0010] Wenn die Motoren als Gleichstrommotoren ausge- 
bildet und die Mittel zur Erfassung drehzahlabhangiger 
Schwankungen der Motorspannung bzw. des Motorstromes 



kungen und zur Ermittlung der Drehzahl aus den erfassten 15 dementsprechend zur Erfassung von Spannungs- oder 

Signalen aufweist. Die so gewonnene Information tiber die Stromspitzen vorgesehen sind, die beim Kollektoriibergang 

Drehzahl der Motoren kann in einer Steuer- und Fiegel- an dem Biirsten der Motoren entstehen, dann^ kommt als 

schaltung zur Uberwachung, Steuerung und/oder Regelung Halbleiterbauelement ein sogenannter Ripple-Counter zum 

des entsprechenden Motors herangezogen werden. Die Mit- Einsatz, der diese Spannungs- bzw. Stromspitzen (Ripple) 

tel zur Erfassung der am jeweiligen Motor auftretenden 20 zahlt. 



drehzahlabhangigen Strom- oder Spannungsschwankungen 
konnen dabei insbesondere zum Abgriff von Spannungs- 
oder Stromspitzen ausgebildet sein, die an den Bursten eines 
Motors beim Kollektoriibergang auftreten, 
[0003] Eine solche Antriebsanordnung mit zwei Motoren 25 
ist aus der DE 195 23 241 Al bekannt. 
[0004] Die Bestimmung der Motordrehzahl der Elektro- 
motoren einer Antriebsanordnung durch Erfassung der am 
jeweiligen Motor auftretenden, drehzahlabhangigen Strom 



[0011] Zur wahlweisen Zuschaltung des Halbleiterbauele- 
ments zu einem der Motoren kann ein Multiplexer verwen- 
det werden. 

[0012] Das Halbleiterbauelement selbst wird in einfacher 
Weise durch ein integrierten Schaltkreis, insbesondere einen 
ASIC (kundenspezirischer integrierter Schaltkreis) gebildet. 
[0013] In einer bevorzugten Weiterbildung der Erfindung 
ist zur Erfassung des Stromes und/oder der Spannung min- 
destens zweier Elektromotoren ein einzelner Strom- oder 



und/oder Spannungsschwankungen hat gegenuber der iibli- 30 Spannungssensor vorgesehen, der z. B. einem Leistungstrei 



chen Erfassung der Motordrehzahl mitteis eines Hall- Sen 
sors den Vorteil, dass der Hall-Sensor sowie der zugehorige 
Vorwiderstand und die erforderlichen Verbindungsleitungen 
eingespart werden konnen. Denn die Drehzahl kann unmit- 
telbar aus den beim Betrieb des Motors ohnehin auftreten- 35 
den drehzahlabhangigen Strom- oder Spannungsschwan- 
kungen berechnet werden. Es besteht jedoch das Problem, 
dass die Auswertung der erfassten Strom- oder Spannungs- 
schwankungen mit einigem Aurwand verbunden ist. So ist 
gemaB der DE 195 23 241 Al jedem Motor ein Steuerkreis 40 
zugeordnet, der einen Impulsformer zur Umwandlung des 
am Motor abgegriffenen Analogsignaies in digitale Impulse 
aufweist. Die beiden Steuerkreise sind mit einer Steuer- und 
Regelschaitung in Form eines Microcomputers mit einem 
oder mehreren Mikroprozessoren verbunden, die einen Zah- 45 
ler zur Zahlung und Auswertung der in den Steuerkreisen er- 
zeugten Impulse umfaBt. 

[0005] Der Erfindung liegt das Problefn zu Grunde, eine 
Antriebsanordnung der eingangs genannten Art zu schaffen, 
die bei einfachem Aufbau die zuverlassige Ermittlung der 50 
Drehzahl der Elektromotoren ermoglicht. 
[0006] Dieses Problem wird erfindungsgemaB durch die 
Schaffung einer Antriebsanordnung mit den Merkmalen des 
Patentanspruchs 1 gelost. 



ber vorgeschaltet ist, der zur Ansteuerung der wahlweise be- 
treibbaren Motoren dient. Hierbei wird davon gebrauch ge- 
macht, dass sich die beiden Motoren ohnehin nicht gemein- 
sam betreiben lassen, was ja die Verwendung eines einzel- 
nen Halbleiterbauelementes zur Bestimmung der Drehzahl 
ermoglicht. Daher kann in entsprechender Weise auch ein 
einzelner Sensor zur Erfassung des Motorstromes bzw. der 
Motorspannung vorgesehen sein. 

[0014] Das zur Bestimmung der Drehzahl vorgesehene 
Halbleiterbauelement kann dem jeweiligen Elektromotor 
tiber den Multiplexer in einfacher Weise durch die Lei- 
stungstreiber zugeschaltet werden, die ohnehin zum Betrieb 
der Motoren erforderlich sind. 

[0015] Die Erfindung lasst sich insbesondere vorteilhaft 
anwenden bei einer Antriebsanordnung mit einer Mehrzahl 
von Elektromotoren, die zu mindestens zwei Gruppen zu- 
sammengefasst sind, von denen jede wiederum mindestens 
zwei Motoren aufweist, wobei das Halbleiterbauelement 
wahlweise einer der Gruppen zuschaltbar ist. 
[0016] Nach einem anderen Aspekt der Erfindung ist ge- 
maB Patentanspruch 13 vorgesehen, dass die Mittel zur Er- 
mittlung der Drehzahl der Motoren mit einer Einrichtung 
zur Regelung der Motoren zu einer Baugruppe in Form ei- 
nes integrierten Schaltkreises zusarnmengefasst sind, der ei- 



[0007] Dan ach ist zur Ermittlung der Drehzahl mindestens 55 nerseits an die entsprechenden Elektromotoren und anderer- 



zweier Elektromotoren ein einzelnes Halbleiterbauelement 
(d. h. eine auf einem halbleitenden Chip zusammengefasste 
analoge oder digitale integrierte Schaltung) vorgesehen, das 
wahlweise einen der Motoren zuschaltbar ist. 
[0008] Die erfindungsgemaBe Losung beruht auf der Er- 
kenntnis, dass in Kraftfahrzeugen zur Begrenzung der Beia- 
stung des Bordnetzes regelmaBig nicht alle Antriebe fur 
Steuereinrichtungen. z. B. von elektrisch verstellbaren Sit- 
zen, gleichzeitig betrieben werden konnen. So lassen sich 
bei elektrisch verstellbaren Sitzen mit einer Vielzahl an Ver- 
stellmoglichkeiten, z. B. zur Einstellung der Hohe und Nei- 
gung der SiLzflache, der Position der RQckenlehne, der Hohe 
der Kopfstutze etc., nur ein Teil der hierfur vorgesehenen 
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seits an einen Mikrorechner angeschlossen ist, 
[0017] Durch die Zusammenfassung der Mittel zur Er- 
mittlung der Motordrehzahl mit einer Einrichtung zur Rege- 
lung der Motoren zu einer Baugruppe wird die Komplexitat 
des Gesamtsystems vermindert. Dabei kann diese Bau- 
gruppe insbesondere auf einem Chip zu einem Halbleiter- 
bauelement zusarnmengefasst werden, so dass die gesamte 
Baugruppe durch ein einzelnes Halbleiterbauelement gebil- 
det wird. 

[0018] Die erfindungsgemaBe Losung fuhrt femer zu einer 
Endastung des Mikrorechners, da die Regelung der Motoren 
nicht von dem Mikrorechner ubemommen werden muss. 
Hierdurch konnen entsprechend preiswerte Mikrorechner 
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fur ganz unterschiedliche Antriebsanordnungen eingesetzt 
werden. Hierbei kann die eine Baugruppe (integrierter 
Schaltkreis), die zumindest die Mittel zur Ermittlung der 
Motordrehzahl sowie Regier zur Regelung der Motoren urn- 
fasst, durch einen Standardbaustein gebildet werden, der die 
Grundausstattung fiir einen bestimmten Fahrzeugtyp repra- 
sentiert. Bei einer erweiterten Ausstattung, z. B. in Form ei- 
ner Sitzmemory, kann dann eine entsprechende zusatzliche 
Funktion im Mikrorechner hinzugefugt werden. 
[0019] In einer bevorzugten Ausfuhrungsform umf asst die 
eine Baugruppe mindestens zwei Zahler zur Bestimmung 
der Motordrehzahl und mindestens zwei Regier, insbeson- 
dere PID-Regler, zur Regelung der Motoren. Dabei kann je- 
der Zahler bzw. Regier nicht. nur einem einzelnen Motor 
sondern auch einer Gruppe von Motoren zugeordnet sein, 
die jeweils mehrere nur einzeln betreibbare Motoren urn- 
fasst. 

[0020] Dariiber hinaus konnen in die eine Baugruppe noch 
weitere Funktionskomponenten, wie z. B. ein Leistungstrei- 
ber fur die Motoren (MOSFET-Treiber) sowie ein LIN Bus 
Transceiver umfassen. 

[0021] Zur Verbindung der einen Baugruppe mit dem Mi- 
krorechner ist in einer bevorzugten Ausfuhrungsform eine 
einzelne bidirektionale, serielle Schnittstelle vorgesehen, 
der an der Baugruppe eine Steuerlogik zugeordnet ist. 
[0022] Weiter Merkmale und Vorteile der Erfindung wer- 
den bei der nachfolgenden Beschreibung von Ausfiihrungs- 
beispielen anhand der Figuren deutlich werden. 
[0023] Es zeigen: 

[0024] Fig* 1 - eine schematische Darstellung einer An- 
triebsanordnung mit vier Elektromotoren und einem Mikro- 
rechner zur Regelung der Drehzahl der Motoren, wobei die 
Drehzahl der Motoren durch Erfassung drehzahlabhangiger 
Spannungs- bzw. Stromschwankungen ermittelt wird; 
[0025] Fig. 2a - eine schematische Darstellung eine An- 
triebsanordnung mit vier Elektromotoren und Mitteln zur 
Regelung der Drehzahl der Motoren, wobei letztere mit den 
Treibern der Motoren sowie mit Zahlern zur Ermittlung der 
Drehzahl der Motoren aus erfassten Spannungs- bzw. 
Stromschwankungen zu einem integrierten Schaltkreis zu- 
sammengefasst sind; 

[0026] Fig. 2b - eine Abwandlung des Ausfuhrungsbei- 
spiels aus Fig. la, wobei die Treiber fur die Leistungsend- 
stufen der Motoren als separate Baugruppe ausgebildet sind; 
[0027] Fig. 3 - eine weitere Abwandlung des Ausfdh- 
rungsbeispiels aus Fig. 2a, wobei zur Verbindung der inte- 
grierten Schaltung mit einem Mikrorechner eine hochfre- 
quente, bidirektionale serielle Schnittstelle vorgesehen ist. 
[0028] In Fig. 1 ist eine Antriebsanordnung mit 4 Motoren 
Ml, M2, M3, M4 dargestellt, die als SteLlmotorenfiir ver- 
stellbare Komponenten eines Kraftfahrzeug:, z. B. zur Ein- 
stellung unterschiedlicher Teile eines Fahrzeugsitzes, die- 
nen und die zu zwei Gruppen mit je zwei Motoren Ml, M2 
bzw. M3, M4 zusammengefasst sind. Zur Begrenzung der 
Belastung des Bordnetzes eines Kraftfahrzeugs soil dabei 
aus jeder Gruppe Ml, M2 bzw. M3, M4 stets nur ein Motor 
gleichzeitig betreibbar sein. . 

[0029] Zur Steuerung und Regelung der Motoren M1-M4 
ist ein Mikrorechner 1 vorgesehen, dem fiir jede der beiden 
Gruppen Ml, M2 bzw. M3, M4 jeweils eine Leistungsend- 
stufe 3a, 3b mit einem Leistungshalbleitesr und zugeordnete 
Treiber 2a, 2b nachgeordnet sind. Zwischen den Leistungs- 
endstufen 3a, 3b und den zugeordneten Motoren Ml, M2; 
M3, M4 sind Stromsensoren S1-S4 angeordnet, wobei je- 
dem Motor Ml, M2, M3 M4 genau ein Stromsensor 51, 52, 
53, 54 in der entsprechenden Motorzuleitung vorgeschaltet 
ist. Die Stromsensoren 51, 54 ermoglichen die Erfassung 
drehwinkel- oder drehzahlabhangiger periodischer Span- 
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nungs- oder Stromschwankungen der Motoren M1-M4, aus 
denen sich die Drehzahl der Motoren bestimmen lasst. Bei 
Verwendung von Elektromotoren in Form von Gieichstrom- 
motoren k5nnen die beim KollektorUbergang an den Biir- 
5 sten der Motoren entstehenden Spannungs- oder Stromspit- 
zen abgegriffen werden, um hieraus die Drehzahl zu ermit- 
teln. 

[0030] Die Stromsensoren 51-54 sind ebenfalls zu zwei 
Gruppen 51, 52 bzw. 53, 54 zusammengefasst, wobei je- 
io weils die Sensoren 51, 52 bzw. 53, 54 zu einer Gruppe zu- 
sammengefasst sind, die einer Gruppe Ml, M2 bzw. M3, 
M4 der Motoren zugeordnet sind. Jede Gruppe 51, 52 bzw. 
53, 54 der Stromsensoren ist uber einen Multiplexer 4a bzw. 
4b (Analogmultiplexer) mit einem Zahler 5a, 5b (Ripple- 
15 Counter) verbunden, der die mittels der zugeordneten 
Stromsensoren 51, 52 bzw. 53, 54 erfassten Stromspitzen 
zahlt und somit die Ermittlung der Drehzahl aus den erfass- 
ten Stromspitzen ermoglicht. Die Zahler 5a, 5b sind aus- 
gangsseitig jeweils mit dem Mikrorechner 1 verbunden, so 
20 dass dieser die in den Zahlern 5a, 5b gewonnenen Informa- 
tionen Uber die Drehzahl zur Regelung der Motoren M1-M4 
heranziehen kann. 

[0031] tJber den jeweiligen Multiplexer 4a, 4b wird dem 
zugeordneten Zahler 5a, 5b jeweils das Stromsignal des in 
25 der entsprechenden Gruppe Ml, M2 bzw. M3, M4 gerade 
aktivierten Motors zugeleitet. Es ist demnach nur ein Zahler 
5a bzw. 5b je Motorgruppe Ml, M2; M3, M4 erforderlich. 
[0032] Zum Umschalten Mer Multiplexer 4a, 4b konnen 
die Treiber 2a, 2b der Leistungsendstufen 3a, 3b dienen, die 
30 dazu vorgesehen sind, in jeder Gruppe Ml, M2 bzw. M3, 
M4 der Motoren jeweils hochstens einen Motor gleichzeitig 
zu aktivieren, d. h. in Betrieb zu setzen. Hierzu kann ein ge- 
eignetes Signal an den zugeordneten Multiplexer 4a bzw. 4b 
geleitet werden, der dann das Signal des dem entsprechen- 
35 den Motor zugeordneten Stromsensors an den zugehorigen 
Zahler weiterleitet. 

[0033] Die Stromsensoren konnen alternativ auch vor den 
Treibern 2a, 2b angeordnet werden, so dass dann nur zwei 
Stromsensoren, namlich einer je Motorgruppe Ml, M2 bzw. 
40 M3, M4, erforderlich ware. Da ja aus jeder Gruppe ohnehin 
immer nur ein Motor gleichzeitig betrieben werden kann, 
wiirde der entsprechende Stromsensor dann automatisch im- 
mer den Motorstrom des gerade aktivierten Motors erfassen. 
[0034] Die Zahler 5a, 5b sind vorzugsweise als kunden- 
45 spezi&sche integrierte Schaltkreise (ASIC) ausgebildet. 
Durch die Zuordnung mehrerer Motoren Ml, M2 bzw. M3, 
M4 zu einem Zahler 5a bzw. 5b wird die zur Ermittlung der 
Drehzahl aus dem erfassten Stromsignalen erforderliche 
Anzahl an Zahlern (ASICs) verminderL Dabei ist die Ein- 
50 sparung um so grSBer, je mehr Motoren in jeweils einer Mo- 
torgruppe enthalten sind. 

[0035] Zwar ist fur eine entsprechende Darstellung der 
mittels der Sensoren erfassten Stromsignale eine Ansteue- 
rung der Motoren mittels Leistungshalbleitem erforderlich; 
55 jedoch sind diese zur Regelung der Drehzahl der Motoren 
ohnehin vorhanden. Auch sind Stromsensoren haufig fiir 
KurzschluBstrommessungen notwendig, so dass die Erfas- 
sung des Motorstromes mittels der hierfUr vorgesehenen 
Sensoren keinen zusatzliche n Aufwand erfordert. 
60 [0036] Fig. 2a zeigt eine Abwandlung des Ausfuhrungs- 
beispiels aus Fig. 1, wobei die Treiber der Motoren (MOS- 
FET-Treiber) 12, Zahler 15 sowie PID-Regler 16 zur Rege- 
lung der Drehzahl der Motoren, ein LIN-Transceiver 17 und 
eine. Steuerlogik 18 zu einem Baustein 10 in Form eines 
65 ASIC, insbesondere als Gate Array, zusammengefasst sind. 
Hierbei konnen bei Position 15 insbesondere zwei Zahler 
zur Ermittlung der Drehzahl der Motoren M1-M4 sowie bei 
Position 16 zwei PID-Regler zur Regelung der Motoren vor- 



DE 101 06 286 A 1 



gQsehen sein. Jeder Zahler bzw. jeder Regler ware dann ei- 
ner Gruppe. von Motoren, also etwa zwei Motoren Ml, M2 
bzw. M3, M4 zugeordnet, wobei -* wie bereits anhand Fig. 1 
erlautert - zu einer vorgegebenen Zeit stets nur ein Motor 
betrieben werden kann. 5 
[0037] Der die Funktionen Treiber, Zahler zur Ermittlung 
der Drehzahl, Regler und LIN Bus Transceiver vereinigende 
Baustein 10 ist dabei einerseits iiber geeignete Leistungs- 
endstufen mit den Motoren M1-M4 und andererseits uber 
weitere Schnittstellen init einem Mikrorechner 1" verbun- 10 
den. 

[0038] Als Mikrorechner kann dabei ein vergleichsweise 
einfaches, kostengiinstiges Gerat verwendet werden, da die 
zur Bestimmung der Motordrehzahl sowie zur Regeiung der 
Motoren erforderlichen komplexen Algorithmen in dem se- 15 
paraten Baustein 10 abgearbeitet werden. Der Mikrorechner 
1' ubernimmt dann im Wesentlichen die Aufgabe der wahl- 
weisen Ansteuerung der einzelnen Motoren (ausgehend von 
entsprechenden Schaltsignalen, die ihm zugefuhrt werden) 
sowie gegebeneuf alls eine Memory-Funktion fiir die mittels 20 
der Antriebsanordnung ansteuerbaren Verstellteile (insbe- 
sondere Sitzteile eines Kraftfahrzeugsitzes). Gegebenenfalls 
kann die Memory-Funkdon aber auch in einen zusatzlichen 
separaten Baustein integriert werden, der bei Bedarf (je nach 
Ausstattung des entsprechenden Fahrzeugs) hinzugefugt 25 
wird. 

[0039] Fig. 2b zeigt eine Abwandlung des Ausfuhrungs- 
beispieis aus Fig. 2a, wobei der einzige Unterschied darin 
besteht, dass die MOSFET-Treiber der Motoren M1-M4 
nicht gemeinsam mit den Zahlern 15, den PID-Reglern 16 30 
und dem LIN Bus Transceiver 17 in den entsprechenden 
Baustein 10 integriert sind, sondern eine separate Bau- 
gruppe 2 bilden. 

[0040] Fig. 3 zeigt eine weitere Abwandlung der Anord- 
nung aus Fig. 2a, wobei hier der Unterschied in der Verbin- 35 
dung zwischen dem Baustein 10 und dem Mikrorechner 1' 
besteht. GernaB Fig. 3 ist hierfur eine hochfrequente, bidi- 
rektionale serielle Schnitts telle 6 vorgesehen, iiber die der 
Mikrorechner 1' mit der Steuerlogik 18 des Bausteins 10 
verbunden ist. Dies hat den Vorteil, dass nur eine einzige 40 
Leitung zur Verbindung von Mikrorechner 1 und dem als 
ASIC ausgebildeten Baustein 10 benotigt wird. 
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1. "Antriebsanordnung ftir elektrisch verstellbare Kom- 
ponenten von Kraftfahrzeugen mit 

mitidestens zwei Elektromotoren und 
einer den Motoren zugeordneten Einrichtung zur Be- 
stimmung der Motordrehzahl, die Mittel zur Erfassung 50 
am jeweiligen Motor auftretender, drehzahlabhangiger 
Strom- und/oder Spannungsschwankungen und zur Er- 
mittlung der Drehzahl aus den erf aB ten Signalen auf- 
weist, 

dadurch gekennzeichnet, 55 

daB zur Ermittlung der Drehzahl mindestens zweier 
Motoren (Ml, M2; M3, M4) ein einzelnes Halbleiter- 
bauelement (5a; 5b, 15) vorgesehen ist, das wahlweise 
einem der Motoren (Ml, M2; M3, M4) zuschaltbar ist. 

2. Antriebsanordnung nach Anspruch 1, dadurch ge- 60 
kennzeichnet, daB zur wahlweisen Zuschaltung des 
Halbleiterbauelementes (5a, 5b) zu einem der Motoren 
(Ml, M2; M3, M4) ein Multiplexer (4a, 4b) vorgese- 
hen ist. 

3. Antriebsanordnung nach Anspruch 1 oder 2, da- 65 
durch gekennzeichnet, daB das Halbleiterbauelement 
(5a, 5b; 15) als integrierter Schaltkreis ausgebiidet ist. 

4. Antriebsanordnung nach einem der vorhergehenden 



Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB zur Erfas- 
sung des Stromes und/oder der Spannung mindestens 
zweier Motoren (Ml, M2; M3, M4) ein einzelner Sen- 
sor vorgesehen ist. 

5. Antriebsanordnung nach Anspruch 4, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Sensor einem Treiber (2a, 2b) 
vorgeschaltet ist, der zur Ansteuerung der Motoren 
(Ml, M2; M3, M4) dient. 

6. Antriebsanordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Halblei- 
terbauelement (5a, 5b) durch mindestens einen Treiber 
(2a, 2b) der Motoren (Ml, M2, M3, M4) dem jeweili- 
gen Motor (Ml, M2, M3, M4) zuschaltbar ist. 

7. Antriebsanordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine Mehr- 
zahl an Motoren (Ml, M2; M3, M4) vorgesehen ist, die 
zu mindestens zwei Gruppen (Ml, M2; M3, M4) aus 
jeweils mindestens zwei Motoren zusammengefaBt 
sind, wobei jeder Gruppe an Motoren (Ml, M2; M3, 
M4) jeweils ein einzelnes Halbleiterbauelement (5a, 
5b) zur Ermittlung der Motordrehzahl zugeordnet ist, 
das wahlweise einem der Motoren (Ml, M2; M3, M4) 
der Gruppe zuschaltbar ist 

8. Antriebsanordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Halblei- 
terbauelement (5a, 5b; 15) zur Zahlung von Span- 
nungs- und/oder Stromspitzen ausgebiidet ist, die an 
den Bursten eines Motors bei einem Kollektorubergang 
auftreten. 

9. Antriebsanordnung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB eine Einrich- 
tung (1, 16) zur Regeiung der Motoren (Ml, M2; M3, 
M4) vorgesehen ist. 

10. Antriebsanordnung fur elektrisch verstellbare 
Komponenten eines Kraftfahrzeugs mit 
mindestens zwei Elektromotoren und 

einer den Motoren zugeordneten Einrichtung zur Be- 
stimmung der Motordrehzahl, die Mittel zur Erfassung 
am jeweiligen Motor auftretender, drehzahlabhangiger 
Strom- und/oder Spannungsschwankungen und zur Er- 
mittlung der Drehzahl aus den erfaBten Signalen auf- 
weist, 

insbesondere nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, 

dadurch gekennzeichnet, 

daB die Mittel (15) zur Ermittlung der Drehzahl der 
Motoren (Ml, M2; M3, M4) mit einer Einrichtung (16) 
zur Regeiung der Drehzahl der Motoren (Ml, M2; M3, 
M4) zu einem integrierten Schaltkreis (10) zusammen- 
gefaBt sind, der einerseits mit den Motoren (Ml, M2; 
M3, M4) und andererseits mit einem Mikrorechner (V) 
elektrisch verbunden ist. 

11. Antriebsanordnung nach Anspruch 10, dadurch 
gekennzeichnet, daB der integrierte Schaltkreis (10) 
durch ein einzelnes elektrisches Bauelement gebildet 
wird. 

12. Antriebsanordnung nach Anspruch 10 oder 11, da- 
durch gekennzeichnet, daB der integrierte Schaltkreis 
(10) mindestens zwei Zahler (15) zur Ermittlung der 
Drehzahl der Motoren (Ml, M2; M3, M4) und minde- 
stens zwei Regler (16), insbesondere PID-Regler, urn* 
faBt. 

13. Antriebsanordnung nach einem der Anspruche 10 
bis 12, dadurch gekennzeichnet, daB der integrierte 
Schaltkreis (10) weitere Funktionskomponenten, wie 
z. B. einen LIN-Transceiver (17) oder eine Steuerlogik 
(18), umfaBt. 

14. Antriebsanordnung nach einem der vorhergehen- 
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den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB zur elek- 
trischen Verbindung des integrierten Schaltkreises (10) 
mit dem Mikrorechner (V) eine bidirektionale serielle 
Schnitlstelle vorgesehen ist. 
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